
Problème (extrait de sujet) : Souris d’ordinateur 

 

 

 

 

 



 

 

𝑉𝐼,2/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 0⃗  

𝑉𝐼,2/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉𝐼,2/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝑉𝐼,1/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

 

2/1 : C point de vitesse nulle : 𝑉𝐼,2/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉𝐶,2/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + Ω2/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝐶𝐼⃗⃗  ⃗ = (

𝜔𝑥

𝜔𝑦

𝜔𝑧

)

0

∧ (
0
0

−𝑅
)

0

= (
−𝑅.𝜔𝑦

𝑅.𝜔𝑥

0

)

0

 

1/0 : C de vitesse connue : 𝑉𝐼,1/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉𝐶,1/0

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + Ω1/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝐶𝐼⃗⃗  ⃗ = (

𝑥̇
𝑦̇
0
)

0

+ (
0
0
𝜃̇
)

0

∧ (
0
0

−𝑅
)

0

= (
𝑥̇
𝑦̇
0
)

0

 

On déduit : 

{
𝑥̇ − 𝑅.𝜔𝑦 = 0

𝑦̇ + 𝑅.𝜔𝑥 = 0
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𝑉𝐽,2/3
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 0⃗  

𝑉𝐽,2/3
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉𝐽,2/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  − 𝑉𝐽,3/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

2/1 : C point de vitesse nulle : 

 𝑉𝐽,2/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑉𝐶,2/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + Ω2/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝐶𝐽⃗⃗  ⃗ = (

𝜔𝑥

𝜔𝑦

𝜔𝑧

)

0

∧ (
−𝑅. cos⁡(𝜃)
−𝑅. sin⁡(𝜃)

0

)

0

= (

𝑅.𝜔𝑧. sin(𝜃)

−𝑅.𝜔𝑧. cos(𝜃)

𝑅. (𝜔𝑦. cos(𝜃) − 𝜔𝑥 . sin(𝜃))
)

0

 

3/1 : rotation de centre L : 𝑉𝐽,3/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = Ω3/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝐿𝐽⃗⃗  ⃗ = (
0

𝜔31

0
)

1

∧ (
𝑎
0
0
)

1

= (
0
0

−𝑎.𝜔31

)

1

 

On déduit en projection sur z0: 

𝑅.𝜔𝑦. cos(𝜃) − 𝑅.𝜔𝑥 . sin(𝜃) = 𝑎.𝜔31 

 

𝑉𝐾,2/4
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 0⃗  

𝑉𝐾,2/4
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 𝑉𝐾,2/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ − 𝑉𝐾,4/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

2/1 : C point de vitesse nulle : 

 𝑉𝐾,2/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 𝑉𝐶,2/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + Ω2/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝐶𝐾⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (

𝜔𝑥

𝜔𝑦

𝜔𝑧

)

0

∧ (
−𝑅. sin⁡(𝜃)
𝑅. cos⁡(𝜃)

0

)

0

= (

−𝑅.𝜔𝑧. cos⁡(𝜃)
−𝑅.𝜔𝑧. sin⁡(𝜃)

𝑅. (𝜔𝑥 . cos(𝜃) + 𝜔𝑦. sin⁡(𝜃))
)

0

 

4/1 : rotation de centre M : 𝑉𝐾,4/1
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = Ω4/1

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∧ 𝑀𝐾⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ = (
𝜔41

0
0

) ∧ (
0

−𝑎
0

) = (
0
0

−𝑎. 𝜔41

) 

On déduit : 

𝑅. (𝜔𝑥 . cos(𝜃) + 𝜔𝑦. sin⁡(𝜃)) = 𝑎.𝜔41 

 

𝑉𝐶,1/0
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = (

𝑥̇
𝑦̇
)
0

 

𝑥̇ = 𝑎. {𝜔31. cos(𝜃) + 𝜔41. sin⁡(𝜃)} 

𝑦̇ = 𝑎. {𝜔31. sin(𝜃) − 𝜔41. cos⁡(𝜃)} 

 

𝑎𝐶,1/0⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = (
𝑥̈
𝑦̈
)
0

= (
−𝜔31. sin(𝜃) + 𝜔41. cos⁡(𝜃)

𝜔31. cos(𝜃) + 𝜔41. sin⁡(𝜃)
)
0

. 𝑎. 𝜃̇ 

 


